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センシングエラーの RMSEは横方向 0.181 m、縦方向 0.166 m、ヘディング角度 4.373°となった。y=1.5sin(0.3x)
の経路を走行速度 0.8 m/s（以下、小さいカーブ）で追従すると横方向 0.191 m、縦方向 0.173 m、ヘディング
角度 4.672°となった。EKFを利用した場合には、大きいカーブでは横方向 0.173 m、縦方向 0.053 m、ヘディ







相対位置を観測するうえで十分なシステム精度を担保できた。さらに、縦 0.60 m、横 0.49 mの車両を用いて、
筑波大学農林技術センターのコンクリート路面において、リーダーの走行速度 0.25 m/sとして走行実験を実







   
 
               審   査   の   要   旨 
 
 
本研究の目的は、複数台の小型車両を用いて、安全で効率的な農作業を実現することにある。従来の研究
では、道路走行において複数の車両が隊列を組んで走行し、多くの資材を効率的に運搬する実験が行われて
きた。しかしながら、このような実験は整備された道路などにおいてのみ利用できるものである。一方で、
圃場での農作業は様々な環境条件により影響を受けるため、車両を安定して制御するめには、未だ多くの課
題がある。 
本研究は、小型センサーなどを搭載した複数の車両が、連携して様々な農作業を行い、圃場内を安全に走
行すること目指したものである。本研究の成果は、農業用追従システムのシミュレーションを行うとともに、
そのシミュレーション結果を、開発した２台の小型車両による圃場実験によって、農作業現場での実用性を
実証したことにある。特に、拡張カルマンフィルタを適応して車両間の相対位置の観測精度を向上させた点、
車両間の相対位置の観測精度を向上させる新たなマーカーの開発を行った点、制御点の最適化を図りフォロ
ワー車両の追跡制御の精度を向上させた点が評価される。本研究の成果は、今後様々な現場への応用によっ
て農作業効率を高めることができるとともに、複数の小型の農業機械を基幹とする農作業体系の構築に大き
く寄与できるものと評価しうる。 
平成27年4月7日、学位論文審査委員会において、審査委員全員出席のもとに論文の審査及び最終試験を行い、
本論文について著者に説明を求め、関連事項について質疑応答を行った。その結果、審査委員全員によって合
格と判定された。 
よって、著者は博士（農学）の学位を受けるのに十分な資格を有するものとして認める。 
